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ABSTRAK 
 
 
Robot adalah suatu sistem yang memiliki kemampuan untuk mengindera 
lingkungan sekitar dan melakukantanggapan yang sesuai dengan tingkat 
kecerdasan buatan yang ditanamkan kepadanya. Salah satu jenis robotyang 
populer adalah robot line follower pemadam api, yakni sebuah robot dimana robot 
dapat menjelajahi jalur dan memadamkan api lilin, robot tersebut dirancang untuk 
bernavigasi dan bergerak secara otomatis meng ikuti sebuah alur garis yang telah 
dibuat. Untuk membaca garis, robot dilengkapi dengan sensor cahaya yang 
dipasang pada bagian bawah rangka robot. Robot ini menggunak an 
mikrokontroler ATMega 16. Dalam penulisan program menggunakan software 
CodeVision AVR dimana program ditulis dalam bahasa C. 
 
Hasil uji coba robot line follower pemadam api ini menunjukkan performa 
yang cukup handal karena mampu berjalan mengikuti garis membaca perempatan 
dan pertigaan. Harapannya dalam tugas akhir ini kita dapat mengembangkan 
berbagai macam robot lainnya, sehingga kemampuannya dapat di kembangakan 
dalam dunia industi dan dapat bermanfaat untuk bekal bekerja di dunia industri 
yang cukup komplek 
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Aku datang untuk menang. Andaipun aku kalah, semuanya telah terbayar dengan 
kesungguhan dalam berjuang . 
(Valentino Rossi) 
 
Ketika Anda mendedikasikan hidup Anda untuk sesuatu mimpi dan itu menjadi 
kenyataan, rasanya sangat luar biasa!  
(Nicky Hayden) 
 
Kemenangan bagi saya adalah pencapaian sebuah target untuk saya kejar. 
(Ade nanta) 
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